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Salah satu  teknologi  yang berkembang  pesat  saat  ini  adalah  
teknologi  di bidang  kerobotan. Robot  berguna  untuk membantu manusia  dalam  
melakukan pekerjaan tertentu misalnya  untuk melakukan pekerjaan yang  
memerlukan ketelitian tinggi,  beresiko tinggi dan yang  membutuhkan tenaga  
besar. Robot dapat  didefinisikan sebagai  sebuah piranti  mekanik yang mampu  
melakukan pekerjaan manusia atau berperilaku seperti manusia. 
Robot pendeteksi ruang bercahaya ultraviolet ini dirancang agar dapat 
mengetahui ada tidaknya sumber cahaya di dalam suatu ruangan, dan secara 
otomatis robot akan mendeteksi adanya sumber cahaya ultraviolet  kemudian akan  
memberikan sebuah warning ke LCD. Untuk dapat mengetahui keberadaan 
sumber cahaya ultraviolet menggunakan sensor Uvtron R2868 dan untuk 
mendeteksi sebuah dinding maka perlu menggunakan sensor Ping Parallax, 
sehingga robot ini nanti dapat bergerak secara otomatis dimana komponen-
komponen di dalamnya tersusun dan dikontrol oleh mikrokontroler ATMega16 
(master) dan mikrokontroler ATMega8 (slave). Dalam hal ini mikrokontroler 
master bertindak sebagai pengontrol motor DC, driver motor, sensor uvtron, LCD. 
Sedangkan mikrokontroler slave bertindak sebagai pengontrol sensor ultrasonik 
yang terdapat pada robot dan robot pendeteksi ruang bercahaya ini hanya 
mengikuti dinding sebelah kiri dengan menggunakan metode left wall following. 
Ujicoba dilakukan dengan menggunakan arena dimana robot pendeteksi 
ruang bercahaya ultraviolet akan mencari sumber cahaya secara otomatis. Dengan 
menggunakan arena yang telah disediakan robot pendeteksi ruang bercahaya 
ultraviolet, hanya membutuhkan waktu 2,5 menit untuk menemukan sumber 
cahaya yang ada dalam arena. 
 
Kata kunci: Robot pendeteksi cahaya, Robot pendeteksi cahaya UV, Robot 
pendeteksi ruang bercahaya ultraviolet 
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1.1 Latar Belakang 
   Seiring dengan perkembangan teknologi yang sekarang ini semakin pesat, 
kebutuhan akan kenyamanan, ketepatan dan kecepatan dalam segala bidang 
semakin meningkat bahkan cenderung mengarah ke sebuah tuntutan. Peralatan-
peralatan kontrol baik manual maupun otomatis sekarang semakin banyak 
bermunculan dengan teknologi canggih dan modern. Kemudian disusul dengan 
berkembangnya perangkat elektronika yang mampu mengubah sistem analog 
menjadi sistem digital. 
Salah satu  teknologi  yang berkembang  pesat  saat  ini  adalah  teknologi  
di bidang  kerobotan. Robot  berguna  untuk membantu manusia  dalam  
melakukan pekerjaan tertentu misalnya  untuk melakukan pekerjaan yang  
memerlukan ketelitian tinggi,  beresiko tinggi,  membosankan atau yang  
membutuhkan tenaga  besar. Robot dapat  didefenisikan sebagai  sebuah piranti  
mekanik yang mampu  melakukan pekerjaan manusia atau berprilaku seperti 
manusia. 
Dalam tugas akhir ini akan direncanakan dan dibuat sebuah miniature robot 
pendeteksi cahaya ultraviolet yang dapat berjalan otomatis dan dapat mencari atau 
mendeteksi sumber cahaya ultraviolet dengan tepat dan mendeteksi sumber 
cahaya tersebut. Bagian-bagian dari robot itu sendiri merupakan sebuah perangkat 
elektronika dengan menggunakan mikrokontroler yang sudah diprogram oleh 
komputer.  
Hak Cipta © milik UPN "Veteran" Jatim :
Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber.
2 
 
1.2 Rumusan Masalah 
 Berdasarkan latar belakang diatas, maka dapat diambil rumusan masalah 
sebagai berikut : 
1. Bagaimana membuat atau merangkai sebuah robot yang dapat berjalan dan 
mendeteksi apa bila ada sumber cahaya ultraviolet.  
2. Bagaimana menggabungkan progam secara kesuluruhan sehingga robot dapat 
melakukan tugasnya dengan benar. 
3. Bagaimana mengontrol kecepatan putar motor DC. 
4. Bagaimana membuat robot mendeteksi adanya halangan saat mencari sumber 
cahaya ultraviolet. 
 
1.3 Batasan Masalah 
Batasan - batasan masalah yang diberikan sesuai dengan permasalahan 
yang telah diterangkan diatas, antara lain: 
1. Robot ini menggunakan UVTron Flame Sensor sebagai sensor cahaya dan 
sensor Ping Parallax sebagai sensor dinding. 
2. Robot menyala otomatis  dan mendeteksi sumber cahaya ultraviolet yang ada 
di dalam suatu ruang. 
3. Jika robot menabrak rintangan maka sensor akan mendeteksi rintangan 
sehingga motor pada roda akan berfungsi untuk merubah jalur dan akan 
berjalan lagi pada jalur yang sudah di tentukan. 
4. Robot ini hanya akan mengikuti dinding sebelah kiri dengan menggunakan 
metode left wall following. 
5. Robot akan terus berjalan apabila tombol off tidak tekan. 
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 Tujuan yang ingin dicapai dalam Tugas Akhir ini adalah : 
1. Merancang robot yang mampu berjalan untuk merubah alur jika ada rintangan. 
2. Merancang robot yang mampu mendekteksi nyala sumber cahaya di dalam 
suatu ruang dan memberi peringatan bahwa telah ditemukan sebuah sumber 
cahaya ultraviolet. 
3. Merancang robot yang mampu membedakan ruangan mana yang terdapat 
sumber cahaya dan tidak. 
 
1.5 Manfaat 
Adapun manfaat yang dapat diambil dari pembuatan robot pendeteksi 
cahaya ultraviolet dengan menggunakan sensor  ini adalah: 
1. Dapat digunakan untuk mendeteksi sumber cahaya ultraviolet. 
2. Memahami cara kerja sensor yang digunakan. 
 
1.6 Metodologi Perancangan 
Dalam penyusunan dan pengerjaan tugas akhir ini diperlukan suatu urutan 
pekerjaan yang dapat digunakan sebagai acuan untuk melaksanakan pekerjaan 
tersebut, hal ini dimaksudkan agar dalam penyusunan dan pengerjaan tugas akhir 
ini dapat tercapai tujuannya secara maksimal dengan waktu yang telah ditentukan. 
Oleh sebab itu kami merencanakan langkah – langkah yang sekiranya dapat 
memaksimalkan dalam pelaksanaan pengerjaan tugas akhir ini. Dan Metode 
perancangan yang digunakan sebagai berikut :  
1. Studi Literatur 
Hak Cipta © milik UPN "Veteran" Jatim :
Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber.
4 
 
Studi literatur sebagai dasar perancangan dan pembuatan alat. Dalam 
studi literatur ini dipelajari teori – teori yang kiranya dapat menunjang 
maupun memberi gambaran tentang apa yang nantinya dikerjakan 
dalam project work. 
2. Perancangan perangkat keras 
Pada perancangan perangkat keras penulis membuat kerangka robot, 
driver motor rangkaian minimum system mikrokontroler AVR 
ATMega16, rangkaian mikrokontroler dengan sensor ultrasonik, 
rangkaian mikrokontroler dengan sensor Uvtron R2868. 
3. Perancangan perangkat lunak 
Setelah semua perangkat keras telah selesai dikerjakan maka akan 
dilakukan perancangan perangkat lunak berupa diagram alir dan 
pembuatan program dari diagram alir tersebut kedalam 
mikrokontroler. 
4. Pengujian robot 
Setelah perangkat keras dan perangkat lunak selesai dikerjakan maka 
tahap selanjutnya adalah pengujian robot, jika hasil pengujian tidak 
sesuai dengan yang diharapkan maka akan dilakukan perbaikan 
sehingga tujuan tercapai. 
 
1.7 Sistematika Penulisan 
Tugas akhir ini disusun berdasarkan kerangka penulisan sebagai berikut : 
BAB I  : PENDAHULUAN 
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Pada bab ini mengurai tentang latar belakang, perumusan 
masalah, batasan masalah, tujuan,manfaat, dan sistematika 
penulisan. 
BAB II : TINJUAN PUSTAKA 
Pada bab ini akan membahas dasar-dasar teori dari 
mikrokontroler AVR ATMega16 dan komponen-komponen 
pendukung lainnya. 
BAB III : PERANCANGAN  
Pada bab ini membahas tentang perancangan perangkat 
keras dan perancangan perangkat lunak protoype robot 
pendeteksi sumber cahaya ultraviolet. 
 BAB IV : IMPLEMENTASI PERANCANGAN   
Pada bab ini membahas mengenai implementasi 
perancangan perangkat keras maupun perancangan 
perangkat lunak yang telah dirancang 
 BAB V  : PENGUJIAN DAN ANALISA ROBOT 
Bab ini membahas tentang pengujian driver motor, sensor 
ultrasonik , sensor uvtron secara terpisah dan pengujian  
robot, dan analisa robot. 
 BAB VI : KESIMPULAN DAN SARAN  
Bab ini membahas tentang kesimpulan dan saran yang 
bermanfaat bagi perbaikan dan perkembangan robot 
pendeteksi ruang bercahaya ultraviolet. 
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